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L' invention a pour objet des proc^dSs eC des dispositifs pour effec- 
tuer des travaux au ntoyen d'outils t^licomnandgs depuis un sous-marin habit€. 

Le secteur technique de 1' invention est celui des travaux immergSs 
h grande profondeur, c'est-S-dire au-del3 de la profondeur d laquelle des 
plongeurs peuvent acc^der. 

On a d€jd utilisS, pour ef fee tuer des travaux sous-mar ins immerggs 
I moins de 300 metres » des supports d'outils hydrauliques, appel^s des modules 
d' intervention, qui portent un ou plusieurs outils et qui sont posis sur le 
fond ou immobilises en pleine eau I proximiti d*un chantier sur lequel des 
plongeurs doivent effectuer des travaiix. Les outils sont gquipes generalement 
de moteurs hydrauliques et I'energie hydraulique est foumie par une centrale 
hydraulique, c'est--d-dire par un groupe noto-pompe actionn^ par un moteur 
electrique. La centrale hydraulique peut faire partie du module et dans ce cas, 
elle est alimentee par un cable electrique qui la relie a la surface. La cen- 
trale hydraulique peut ggalement etre incorporie S un sous*-inarin ou ^ une 
tourelle de plongee qui amene les plongeurs i proximity du chantier. Dans ce 
cas, les plongeurs sont reli€s au sous-marin par un ombilical dans lequel pas- 
sent des tubes flexibles reliant les moteurs hydrauliques des outils h la 
centrale hydraulique. 

Toutes ces solutions ne sont plus valables lorsqu*il s'agit de met- 
tre en oeuvre, ^ grande profondeur d* immersion, des outils actionnSs par des 
moteurs hydrauliques. 

L*objectif de la presente invention est de procurer des moyens qui 
permettent d'effectuer des travaux ^ grande profondeur d' immersion au moyen 
d'outils hydrauliques qui sont aliment^s et telecommandes depuis un sous-marin 
habite portant un groupe hydraulique. 

Cet objectif est atteint par un procede suivant, lequel : 

- on repere depuis le sous-marin le lieu des travaux, par exemple 
sur un tube immergi qui est dSt^riorS, 

- au moyen de bras manipulateurs port^s par le sous-marin, on fixe 

^ proximitg de ce lieu des moyens d'ancrage de lignes de guidage qui rejoignent 
la surface^ 

- on fait descendre le long de ces lignes de guidage, depuis un na- 
vire de surface, un dispositif d' intervention comportant des appareils hydrau- 
liques, notamment des outils et des moyens d'ancrage et un organe rgcepteur 
d'un multicoupleur hydraulique, 

- au moyen du bras manipulateur, on presente au-dessus dudit organe 
rgcepteur, un organe imetteur d'un multicoupleur hydraulique qui est relig 
par des flexibles ^ un groupe hydraulique portg par le sous-marin, 

- on ISche I'organe ^etteur ^ I'aplomb de I'organe ricepteur, de 



^ 2473673 

sorte qu'il s'emboite par gravite sur celui-ci, 

- on connnande, depuis le sous-marin, le centrage et le verroulllage 
des deux parties riceptrice et gmettrice du multiccmpleur hydraulique, ce qui 
etablit des liaisons hydrauliques entre le sous-marin et lesdits appareils 

5 hydrauliques et on tilgcommande hydrauliquement lesdits appareils hydrauliques 
depuis le sous--marin. 

Un dispositif d* intervention S grande profondeur,selon 1* invention, 
comporte un support portant des outils et des moyens d'ancrage mus hydraulique- 
ment ainsi qu'un organe d'accouplement rficepteur qui fait partie d'un multi- 
10 coupleur hydraulique qui porte des clapets auto-obturants qui sont relies cha- 
cun par une canalisation a un desdits outils ou un desdits moyens d*ancrage 
hydraulique . 

Uh dispositif multicoupleur hydraulique, selon I'invention, pour Sta- 
blir des liaisons hydrauliques entre un sous-marin habitg portant un groupe 
15 hydraulique et des appareils hydrauliques portSs par un support d' intervention 
a grande profondeur, comporte : 

- un organe d'accouplement recepteur qui est port^ par ledit support 
d' intervention et qui porte des moyens de precentrage et de centrage et des 
clapets auto-obturants qui sont reli&s chacun par une canalisation a I'un des- 

20 dits appareils l^drauliques, 

- et un organe d'accouplement emetteur qui comporte des moyens de 
precentrage, de centrage et de verrouillage et qui porte des clapets auto- 
obturants qui sont relies chacun par une canalisation flexible audit groupe 
hydraulique, 

25 - et lesdits organes d'accouplement comportent I'un un cone male et 

1' autre un cone femelle qui s'embottent I'un dans 1' autre et portent tous deux 
le meme nombre de clapets auto-obturants qui sont'positionnes de telle sorte 
qu'ils se trouvent places deux a deux en regard I'un de 1' autre lorsque le 
cone femelle est emboite sur le cone mSle et verrouille et chacun des clapets 

30 est prolongs par une tige en saillie vers I'extgrieur de sorte que les deux 
tiges se repoussent mutuellement et ouvrent les clapets lorsque les deux orga- 
nes du multicoupleur sont accouplSs. 

L' organe rScepteur qui est port! par le support d ' intervention com- 
porte, de preference, un corps tronconique S axe sensiblement vertical, dont 

35 le sommet est dirige vers le haut, lequel corps comporte, a son sommet, une 
plaque circulaire qui porte une plurality de clapets auto-obturants qui sont 
reliSs par une canalisation I I'un des outils gquipant ledit support d' inter- 
vention. 

La plaque circulaire du cone recepteur porte, en outre, plusieurs 
40 puits de centrage tronconiques, S axe sensiblement vertical, dont le sommet 
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est dirigg vers le bas* Le corps tronconique r^cepteur coinporte ^ sa periphg- 
rie plusieurs ailettes verticales et xadiales de prScentrage dont lUxtr§mit6 
supSrieure est en forme d' ogive et dont 1' arete est arrondie* 

Le corps tronconique de I'organe r§cepteur coinporte plusieurs fene- 
5 tres destinies au passage d'lm organe de verrouillage qui sont disposSes I la 
peripheric de la plaque circulaire. 

L* organe d'accouplement Smetteur coiiq[K>rte un corps cylindrique 
axe sensiblement vertical dont I'esctr^ti supirieure est fermie par un cou- 
verde et dont l^eactr&sitg inf^rieure est ouverte et prolongge vers le bas 

10 par une jupe tronconique ayant la meme forme que le corps tronconique de I'or- 
gane rScepteur, laquelle jupe comporte plusieurs d^coupes triangulaires avec 
un somm^t arrondi dans lesquelles s'engagent les ailettes de prScentrage por- 
tges par le cone recepteur. 

L* organe d*accouplement emetteur comporte en outre un plateau mo* 

15 bile verticalement a I'interieur dudit corps cylindrique, lequel plateau est 
fixg par une articulation a I'extrimite inf^rieure d'un v^rin a axe vertical 
qui est fixS audit couvercle. 

Le plateau mobile de I'organe Smetteur porte une plurality de cla- 
pets normelement fermSs par un ressort, des verins de centrage d axe vertical 

20 et des vgrins de verrouillage S doigt rotatif • 

L* invention a pour resultat la possibility de transmettre de I'e* 
nergieisous forme hydraulique, entre un sous-mar in habitS et des outils hy- 
drauliques portSs par un support immergg si grande profondeur, Les dispositifs 
selon 1* invention permettent de mettre en oeuvre des outils bydrauliques et 

25 de les teleconmander depuis un sous-*marin habits , saus aucune intervention de 
plongeurs. lis permettent done d'effectuer certains travaux it des profondeurs 
d' immersion dSpassant 500 metres oii des plongeurs ne peuvent accSder. On pent, 
par exeo^le, disposer sur le support des outils tels qu'une scie Iqrdraulique 
ou une cisaille hydraulique pour sectionner des tubes ou des profiles immerges. 

30 Le sous-mar in est equipe de bras de t^lgmanipulation avec lesquels 

il pent f ixer,par exemple sur un tube» des ancrages de lignes de guidage le 
long desquelles on fait ensuite descendre un support d' intervention* AprSs 
que le support d* intervention a §t€ placS en position de travail, on prSsente 
depuis le sousnnarin, au moy end' un bras manipulateur, I'organe d'accouplement 

.35 gmetteur. 

AprSs que celui-ci a gte precentrg puis centre avec precision sur le 
cone rScepteur, on verrouille les deux organes I'un avec 1' autre au moyen de 
vSrins h doigt tournant. Le verrouillage provoque I'ouverture des paires de 
clapets situSs I'un en regard de 1' autre dont les poussoirs se repoussent 
40 mutuellement et les liaisons bydrauliques sont gtablies. 
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A la fin d'lm poste de travail , on commande, depuis le sous-marin, 
le dicouplage des organes d*accouplement et le sous-mar in peut remonter en 
surfaces en laissant le support d'outil en place, prSt I reprendre le travail 
avec une autre Squipe. 
5 Les canalisation hydrauliques du support d' intervention et celles 

qui r client le sous^marin I I'organe d*accouplement emetteur se terminent 
cbacune par un clapet auto-obturant qui est ferml^ par tin ressort d^s que les 
organes de couplage sont deconnectgs et il ne se produit done aucune fuite de 
liquide sous pression, ni aucune p€nitration d*eau dans les circuits hydrau- 
10 liques. 

La description suivante se r^ffere aux dessins annexSs qui reprSsen- 
tent, sans aucun caract^re limitatif, un exenple de r^lisation d'un multi- 
covpleur selon 1' invention. 

La figure 1 est une vue d* ensemble d*un exemple de mise en oeuvre 
15 d*un multicoiupleur selon 1' invention. 

La figure 2 est une vue en perspective du multiccupleur en position 
prete I 1 ' accouplement • 

La figure 3 est une coupe verticale du multicbupleur sur laquelle 
les deux organes d' accouplement sont reprSsentSs en position centr€e immSdia- 
20 tement avant 1* accouplement. 

La figure 4 est une vue de dessus du cone recepteur. 

La figure 5 est une vue en demi-coupe selon V V de la figure 3. 

La figure 6 est une coupe axiale d*un clapet. 

La figure 1 reprSsente un tube 1 posg sur le fond 2 de la mer au- 
25 dell de la profondeur d laquelle des plongeurs peuvent accgder, c*est-I~dire . 
aurdild de 500 metres de profondeur. 

Un sous-marin habits 3 a rep^rS une deterioration la du tube. Au' 
moyen d'un bras de manipulation 3a, le sous-marin fixe sur le tube, I proximit€ 
de la deterioration la, des moyens d'ancrage,par exenple une pince 5 I laquel- 
30 le sont fixees une ou plusieurs lignes de guidage 5a. 

A partir d'un navire de surface, on laisse descendre le long des li- 
gnes 5a, un support d' intervention 4 qui porte des moyens d'ancrage sur. le 
tube 6, par exemple des pinces, et des outils 7, par exenple une scie, action- 
nes par des moyens hydrauliques. Le support d' intervention 7 porte en outre 
35 un premier organe 8 qui fait partie d'un multicoupleur hydraulique selon 
1* invention. Cet organe est un cone recepteur a axe sensiblement vertical 
toume vers le baut de telle sorte qu'on peut le coiffer avec un deuxi^e or- 
gane d' accouplement femelle 9 qui est 1' organe emetteur. 

Le sous-marin 3 porte une centrale hydraulique 10, c'est-d:-dire un 
40 groupe moto^on^)e qui deiivre un liquide sous press ion. Le moteur 
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d'entrailnement du groupe 10 est entratn^ par les batteries du sous-mar in. 
Du groupe 10 partent des conduites flexibles 11 qui relient le groupe 10 
ou divers organes de conmande hydraulique ^ une sSrie de clapets auto-obturants 
portes par I'organe femelle 9. L'organe 9 est tenu par le bras manipulateur 
5 3a qui est command^ depuis le sous-marin et qui permet de presenter I'organe 
9 ^ 1' aplomb du cone recepteur 8 apres quoi le manipulateur lache I'organe 
femelle 9 qui descend par gravitg et qui vient coiffer le cone mSle. Le cone 
v&le porte ggalement une sSrie de clapets auto-obturants qui sont relics par 
des canalisations bydrauliques 12 aux rooteurs des outils 7 et aux moyens de 

10 s err age 6 portes par le support d' intervention A, Apres que le multicoupleur 
hydraulique 8, 9 a ete placS en position d'accoup lament, grace a des moyens 
de centrage et de verrouillage commandes hydrauliquement depuis le sous- 
loarin, des liaisons bydrauliques sont etablies entre le sous-marin et les ou- 
tils 7 qui permettent par exemple de sectionner le tube 1 en tSlgcommandant 

13 les operations depuis le sous-marin. 

La figure 2 repr^sente en perspective le cone recepteur 8 et I'or- 
gane 9 disposes coaxialement I'un au-dessus de 1' autre dans la position rela- 
tive qu'ils occupant au moment oil le bras manipulateur lache I'organe gmet- 
teur. 

20 Les figures 3, 4 et 5 representent une coupe verticale et des vues 

de dessus du cone recepteur et de I'organe emetteur. Les parties homologues 
sont reprSsenties sur toutes ces figures par les memes rep^res. 

Le c5ne recepteur 8 con^orte un corps tronconique creux 13 dont 
I'axe zz] est disposS sensiblement vertical et dont le sommet est dirigg vers 

25 le haut. Le sommet du corps 13 est ferme par une plaque circulaire 14. La 
plaque 14 porte une pluralite de clapets auto-obturants 15, par exemple huit 
clapets dans 1' exemple choisi. 

Les clapets 15 sont relies par des canalisations 12 aux moteurs et 
aux organes de commande hydraulique des outils portes par le support d* inter- 

30 vention 4.et aux moyens de serrage 6. 

La plaque 14 porte en outre plusieurs puits de centrage 16, par 
exeiiq>le trois puits 16 disposis & 120"* les uns des autres dans 1 'exemple choi- 
si. Les puits 16 sont tronconiques I axe sensiblement vertical et leur sommet 
est dirige vers le bas, Le corps tronconique 13 comporte I sa pfiriphSrie plu- 

35 sieurs ailettes 17, verticales et radiales, par exemple dans 1' exemple choisi, 
trois ailettes 17 disposees ^ 120* I'une de 1' autre. L'extr^mite super ieure 
de ces ailettes s'amincit vers le haut en forme d' ogive 18 dont le sommet 19 
est arrondi. Les ailettes 17 coop^rent avec des entailles 20 de la jupe coni- 
que 21 de I'organe femelle qui s'engagent sur les ailettes pour prScentrer 

40 I'organe femelle sur le c8ne nSle. 
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Le corps 13 du cone rScepteur comporte plusieurs fenetres 22, par 
exemple trois fenBtres disposies a 120® dans I'exemple choisi, 

Les fenetres 22 sont disposies d la pgriphSrie de la plaque circulai- 
re 14 et empiStent sur celle-ci, Les fenetres 22 servent au passage des doigts 

5 de verrouillage comme on I'explique ci-apares. 

L'organe d'ac complement gmetteur 9 comporte un corps cylindrique 
creux 23 dont I'axe zz] est sensiblement vertical et confondu avec I'axe du 
cone rScepteur lorsque les deux pieces sont Gentries l*une par rapport I 1' au- 
tre. L*extremit§ superieure du corps 23 est obturSe par un couvercle 24 sur 

10 lequel est fixS un virin 25. Des ouvertures sont privues dans le couvercle 24 
pour le passage des flexi.bles 11 de liaison avec le sous-marin et pour le pas- 
sage des verins. Sur le corps 23 sont soudes des goussets 26 et sur I'un de 
ceux-ci est soudge une poignSe 27 qui permet de saisir l'organe emetteur 9 
avec la pince d'un bras manipulateur. 

15 L'extremite infSrieure du corps cylindrique 23 est prolongSe vers 

le bas par une jupe tronconique ayant la meme forme que le cone recepteur 
13 sur lequel elle s'emboite par gravite en entrainant le centrage de l'organe 
femelle sur l'organe mSle. La jupe tronconique 21 comporte une . extrSmitg in- 
fgrieure 28 Igggrement gvasge pour faciliter 1' engagement de la jupe sur le 

20 c8ne recepteur • La jupe 21 comporte des decoupes ou encoches 20 dont le nonibre 
correspond a celui des ailettes 17, Les dScoupes 20 ont une forme generale 
triangulaire avec un sommet arrondi qui epouse la forme de 1' arete arrondie 
des ailettes. 17. La plus grande largeur de la base des dgcoupes 20 facilite 
1' engagement des dicoupes sur les ailettes lors de la descente par gravity 
25 de la pi6ce femelle. Ensuite les bords des entailles 20 cooplrent avec les 

rampes formSes par les f lanes des ailettes 17 pour precentrer la piece femelle. 

L'organe femelle 9 comporte un plateau 29 situe S I'int^rieur du 
corps creux 23. Ce plateau est relig par une articulation 30 S la tige 31 du 
verin 25. Le verin 25 permet de dgplacer le plateau 29 & I'interieur du 
30 corps 23. 

Le plateau 29 porta une pluralite de clapets 32 dont le nombre cor- 
respond au nombre de clapets 15 portgs par le cone recepteur et dont la po- 
sition est telle que lorsque l'organe femelle est parfaitement centrg sur le 
c8ne mSle, chaque clapet 32 est positionni en regard d!un clapet 15. 
35 Les clapets 15 et 32 situSs en regard I'un de 1' autre sont identi- 

ques. Ce sont des clapets auto-obturants, c'est-a-dire que le clapet est main- 
tenu normalement applique sur son siSge par un ressort. 

La figure 6 represente une coupe axiale d'un clapet conique 32 main- 
tenu en appui sur un si&ge conique 33 par un ressort 34. On voit sur cette 
40 figure que le clapet est prolongs par un poussoir 35 en saillie vers 
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I'ea^t^rieur. Lorsque les pieces d'accouplement mile et femelle sont Gentries 
et engagSes l*un6 dans l'autre» les poussoirs 35 de deux clapets situis en re- 
gard I'lm de 1* autre se repoussent en comprlmant les ressorts 34 et la liaison 
hydraulique est e tab lie* 
5 On voit sur la figure 6 une bague d'etanchSite 36 » par exemple une 

bague en caoutchouc synth€tique» qui est fixee autour des orifices de sortie 
des clapets 32 pour assurer I*6tanch§ite de la liaison hydraulique. 

Le plateau mobile 29 porte trois virins de centrage ^ axe vertical 
41 qui sont alimentes par des flexibles les reliant au sous-marin. Le piston 
10 de chacun des v§rins 41 porte une tige 42 ayant une extr^iti 43 en forme de 
pointe conique. 

Le plateau mobile 29 porte en outre trois virins de verrouillage 37 
^ axe sensiblement vertical* Ces vSrins, qui comportent un doigt de verrouilla* 
ge rotatif 38, sont connus. 
15 Les verins de verrouillage 37 sont places en regard des fenetres 22 

de sorte que le doigt toumant 38 de chaque vSrin s* engage dans une des fene- 
tres 22 conmie on l*a represents en pointings sur la figure 4. On a reprisentS 
en traits pleins sur les figures 3 et 4 le doigt 38 dans la position deveriouil- 
lage 0^ il est engage sous la plaque 14 apres avoir pivotS d*un quart de tour. 
20 On voit sur les figures 3 et 5 que le coi^s cylindrique 23 comporte 

trois glissiSres verticales 39. Chaque vSrin de verrouillage 37 est entouri 
sur une partie de sa p€riph6rie par une garniture 40, par exemple une garni* 
ture en polytetrafluorithylSne qtii coopere avec une glissi^re 39 pour guider 
la descente du plateau mobile 29 ^ l*int§rieur du corps cylindrique 23. 
25 Le fonctionnement d'ensemble est le suivant : 

On suppose qu*il s'agit de sectionner un trongon ditiriorS d*un tu- 
be posS sur le fond de la mer I grande profondeur. Un sous-marin descend repS- 
rer le trongon ^ sectionner et il fixe sur le tube, ^ proximite de ce tron9on, 
au moyen d*un bras de manipulation, une pince d'ancrage d'une ou plusieurs 
30 lignes de guidage* On tend ensuite les cSbles de guidage entre ces pinces 

d*ancrage et la surface. On laisse glisser le long des lignes de guidage » de- 
puis un navire de surface, un support d* intervention 4 portent un ou plusieurs 
outils hydrauliques et un cSne r€cepteur male. 

Tin sous-marin muni d'un bras manipulateur et portent un groupe hy- 
35 draulique vient ensuite placer I'organe femelle 9 d'un multicoupleur hydrau- 
lique au-dessus du c3ne male puis il l3chel*organe9 qui descend par gravi- 
ty et s'eiDboSte sur le c8ne mSle . Le plateau mobile 29 se trouve alors pla- 
ci en haut du corps 23 pour ne pas gener l^embottement. On commande depuis le 
sous-marin les verins de centrage 41. 
40 On descend ensuite le plateau mobile 29 en commandant du sous-marin 
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le vgrin 25. Les extr^mitis coniques 43 des tiges 42 penetrent dans les puits 
coniques 16, ce qui entralne le centrage du plateau mobile 29 par rapport a 
la plaque 14. Dne fois le centrage effectu€, on coflniande depuis le sous-marin 
les vgrins 37, ce qui provoque d'abord la rotation d'ua quart de tour des 

5 doigts toumants 38 puis la renK)nt€e de ceux-ci qui serrent et verrouillent 

i'un contre I'autre le plateau mobile 29 et la plaque 14 ce qui provoque I'ou- 
verture des clapets 15 et 32 et I'etablissement des liaisons hydrauliques . Les 
vgrins de centrage 41 sont mis en communication avec la pression atmospMrique 
de sorte que les doigts 42 se rfitractent automatiquement lorsque les vSrins 37 

10 appuient le plateau mobile 27 contre la plaque 14. 

Un circuit de securite place dans le sous-marin permet en cas d'ur- 
gence de commander les vgrins 37, puis le verin 25 pour assurer le dSverrouil- 
lage rapide du multicompteur hydraulique et liberer le sous-marin. 

lies liaisons hydrauliques passant par le raulticon^jteur permettent de 

15 commander 3 distance le serrage du support d' intervention sur le tube et les 
mouvements des outils hydrauliques portSs par le support d* intervention. 

Le support d* intervention peut etre gquipe de propulseurs hydrauli- 
ques qui peuvent etre egalement tglecommandgs depuis le sous-marin par I' in- 
termediaire du multicoupleur hydraulique. 

20 A tout moment et notamment & la fin de chaque poste de travail, le 

sous-marin peut se dfisolidariser du support d" intervention et remonter en 
surface pour refaire le plein d'energie, par exemple pour Techarger ses batte- 
ries puis redescendre pour un nouveau poste de travail. 

Bien entendu, sans sortir du cadre de 1' invention, les divers 61S^ 
25 meats constitutifs du imilticompteur qui vient d'etre dScrit 3 titre d'exemple 
pourront Stre reiiq>lacS8 par des gl&nents equivalents xemplissant les memes 
f onctions • 
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REVENDICATIONS 

' ProcSdg pour effectuer des travaux i grande profondeur d'inmersion au 
moyen d'outils teleconmandes depuis un sous-marin hablte, caracterise en ce 
que : 

- on rep^re depuis le sous-marin le lieu des travaux, par exemple sur un 
tube inmergg qui est dgtiriore, 

- au moyen de bras manipulateurs portgs par le sous-marin, on fixe d pro- 
ximite de ce lieu des moyens d'ancrage de lignes de guidage qui rejoi- 
gnent la surface, 

- on fait descendre le long de ces lignes de guidage, depuis un navire de 
surface, un dispositif d' intervention comportant des appareils hydrauli- 
ques, notamment des outils et des moyens d*ancrage et un organe recepteur 
d'un multicoTopleur hydraulique, 

- au moyen du bras manipulateur, on presente au-dessus dudit organe recep- 
teur, un organe emetteur d*un multicoupleur hydraulique qui est reli€ 
par des flexibles ^ un groupe hydraulique porte par le sous-marin, 

- on lache 1' organe emetteur a 1' aplomb de 1* organe recepteur, de sorte 
qu*il s'emboite par gravitg sur celui-ci, 

- on coimnande, depuis le sous-marin, le centrage et le verrouillage des 
deux parties receptrice et emettrice du multicoupleur hydraulique, ce qui 
etablit des liaisons hydrauliques entre le sous-marin et lesdits appa- 
reils hydrauliques et on telecommande bydrauliquement lesdits appareils 
hydrauliques depuis le sous-marin. 

Dispositif d' intervention pour effectuer des travau5S a grande profondeur 
d'innnersion au moyen d^outils hydrauliques tSl^coimnandes depuis un sous- 
marin habite, caractirise en ce qu'il comporte un support portent des ou- 
tils et des moyens d'ancrage mus bydrauliquement ainsi qu*un organe d*ac- 
couplement ricepteur qui fait partie d*un multicoupileur hydraulique et.qui 
porte des clapets auto-obturants qui sont reliSs chacun par une canalisa- 
tion S un desdits outils ou desdits moyens d'ancrage hydraulique, 
Dispositif multicoupleur hydraulique pour etablir des liaisons hydrauliques 
entre un sous-marin habite portent un groupe hydraulique et des appareils 
hydrauliques portes par un support d' intervention a grande profondeur, ca- 
ractSrisg en ce qu*il comporte : 

- un organe d*accouplement recepteur qui est port§ par ledit support d' in- 
tervention et qui porte des moyens de pr^centrage et de centrage et des 
clapets auto-obturants qui sont relies chacun par une canalisation a 
l*un desdits appareils hydrauliques, 

- et un organe d^accouplement Emetteur qui comporte de% moyens de pricen- 
trage, de centrage et de verrouillage et qui porte des clapets 
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auto-obturants qui sont relics chacun par une canalisation flexibles au- 
dit groupe hydraulique, 
- et lesdits organes d'accouplement comportent l*un ua c6ne male et l*au- 
tre un c5ne femelle qui s'emboitent I'un dans 1* autre et portent tous 
5 deux le meme nombre de clapets auto-obturants qui sont positionnes de 

telle sorte qu'ils se trouvent places deux a deux en regard l*un de 1* au- 
tre lorsque le cone femelle est emboitS sur le cone male et verrouille 
et chacun des clapets est prolong! par une tige en saillie vers I'extS- 
rieur de sorte que les deax tiges se repoussent mutuellement et ouvrent 
10 . les clapets lorsque les deux organes du multicoupleur sont accoupl^s* 

4 - Dispositif selon la revendication 3, caracterisS en ce que I'organe rScep- 

teur, porte par ledit support d' intervention, comporte un corps tronconi- 
que creixx a axe sensiblenent vertical, dont le sommet est dirig! vers le 
haut, lequel corps comporte, & son sommet, une plaque circulaire qui porte 
15 une pluralitg de clapets auto-obturants -qui sont reli&s par une canalisa- 

tion ^ l*un des outils iquipant ledit support d* intervention. 

5 - Dispositif selon la revendication 4, caracterisg en ce que ladite plaque 

circulaire porte, en outre, plusieurs puits de centrage tronconiques , a 
axe sensibl^ent vertical, dont le sommet est dirigS vers le bas. 
20 6 - Dispositif selon la revendication 4, caract!ris4 en ce que ledit corps 

tronconique recepteur comporte a sa peripheric plusieurs ailettes verti- 
cales et radiales de precentrage dont l*extremite sup^rieure est en forme 
d' ogive et dont 1' arete superieure est arrondie. 

7 - Dispositif selon la revendication 4, caractSris! en ce que ledit corps 
25 tronconique con^orte plusieurs fenSt res , destinies au passage d*un organe 

de verrouillage,qui sont disposSes. I la pSriphSrie de la plaque circulaire. 

8 - Dispositif selon les revendi cat ions 3 et 6, caracteris! en ce que ledit 

organe d'accouplement emetteur comporte un corps cylindrique cretix I axe 
sensiblement vertical dont I'extrSmitg supSrieure est fermee par un cou- 

30 vercle et dont l'extr€mitS infirieure est ouverte et prolongSe vers le 

bas par une jupe tronconique ayant la meme forme que le corps tronconique 
de 1' organe recepteur, laquelle jupe comporte plusieurs decoupes triangu- 
laires avec im sommet arrondi dans lesquelles s^engagent lea ailettes de 
precentrage port€es par le cSne recepteur. 

35 9 - Dispositif selon la revendication 8, caractiris! en ce que ledit organe 
d'accouplement gmetteur comporte un plateau mobile verticalement I l*in- 
tSrieur dudit corps cylindrique, lequel plateau est fixS par une articu- 
lation a I'extremite inferieure d*un virin & axe vertical qui est fixe 
audit couvercle. 

40 10- Dispositif selon les revendications 9 et 4, caract€risg en ce que ledit 
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plateau mobile porte une pluralite de dapets auto-obturants dont le 
Qombre et la position correspondent & ceux des clapets portgs par la pla* 
que supgrieure du cone r€cepteur* 
n- Dispositif selon les revendications 9 et 5» caracterise en ce que ledit 
5 plateau mobile porte plusieurs verins de centrage I axe vertical dont le 

nombre et la position correspondent 3 ceux des puits de centrage portes 
par la plaque supSrieure du c8ne ricepteur, lesquels v€rins comportent 
chacun une tige dont l'extr€mit6 est conique et s' engage dans I'un desdits 
puits de centrage* 

10 12- Dispositif selon les revendications 9 et 7, caracterisg en ce que ledit 
plateau mobile porte plusieurs verins I doigt rotatif qui sont disposes 
en regard desdites fenStreSi de sorte que ledit doigt rotatif p^n^tre dans 
celles-ci et s* engage sous la plaque supSrieure du cdne rScepteur pour 
appliquer I'un contre 1' autre le plateau mobile et la plaque sup^rieure du 

15 c8ne ricepteur et pour les maintenir verrouillis. 
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